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^J; (57) Abstract: The invention relates to a removable gripping device (1) for a container. The inventive device comprises: two clamp- 
^£ forming members (3, 4) which are mounted to a gripping body (2), one of which can move longitudinally between an open position 
<^ and a closed positions; movement means (6) which are designed to move the aforementioned mobile member (4); and actuation 
means (16) which can move in relation to the gripping body (2). According to the invention, the above-mentioned actuation means 
(16) are mounted so as to move longitudinally between a rest position and an actuation position, whereby said actuation means cause 



a lever (7) to move from the retracted position to the deployed position thereof. 
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(57) Abrege : Le dispositif de prehension amovible (1) pour recipient, comprend deux organes formant pince (3,4) months sur un 
corps de prehension (2) dont Tun est mobile en translation selon une direction longitudinale entre une position ouverte et une position 
fermee, des moyens de deplacement (6) adapted a deplacer Torgane mobile (4), et des moyens d'actionnement (16) mobiles par 
rapport au corps de prehension (2). Selon T invention, les moyens d'actionnement (16) sont montes en translation selon la direction 
longitudinale entre une positon de repos et une position d'actionnement dans laquelle ils font passer le levier (7) de sa position 
escamotee a sa position deployee. 
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DISPOSITIF AMOVIBLE DE PREHENSION SANS CHANGEMENT DE 

PRISE DE MAIN 

La presente invention concerne un dispositif de 

5 prehension amovible pour recipient, notamment un itianche 
amovible pour casserole et evitant le changement de 
prise de mains. 

On connait un dispositif de prehension amovible 
pour recipient, du type comprenant deux organes formant 

10 pince montes sur un corps de prehension, l'un des 
organes formant pince etant mobile en translation par 
rapport au corps de prehension, selon une direction 
sensiblement parallele a la direction longitudinale du 
corps de prehension, entre une position ouverte et une 

15 position fermee dans laquelle les organes formant pince 
sont adapt 6s a pincer un rebord du recipient, le 
dispositif de prehension amovible comprenant des moyens 
de deplacement adapt es a deplacer les organes formant 
pince l'un par rapport a 1' autre, comport ant un levier 

20 monte mobile en rotation par rapport au corps de 
prehension entre une position deployee et une positon 
escamotee dans laquelle l'organe mobile formant pince 
est en position fermee, et un moyen de transmission 
s'etendant entre le levier et l'organe mobile formant 

25 pince adapte k deplacer l'organe mobile formant pince 
en translation quand le levier est pivote, le 
dispositif de prehension amovible comprenant des moyens 
d' actionnement du d£ploiement du levier. 

De tels dispositifs amovible de prehension sont 

30 deer its dans les demandes de brevet FR 2 739 772 et 
FR 2 768 914. 
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Cependant, quand 1' utilisateur veut liberer le 
recipient d'un dispositif de prehension amovible de 
l'art anterieur, il doit changer sa prise en main : la 
rotation du levier vers sa position deploy^e, causee 

5 par 1' activation des moyens d' actionnement , est genee 
par la presence de doigts ou de la paume de la main, 
cette presence etant necessaire pour imposer au corps 
de prehension une contre pression permettant 
1' activation des moyen d' actionnement par une pression 

10 exercee par le pouce et dirigee selon une direction 
sensiblement normale £ la direction longitudinale du 
corps de prehension. 

Le probleme pose est de realiser un dispositif de 
prehension amovible dont les moyens d' actionnement sont 

15 agences de telle sorte que 1' utilisateur peut les 
manoeuvrer et faire passer le levier de sa position 
escamotee a sa position deploy^e sans avoir k changer 
de prise de main, ce qui lui assure une plus grande 
facility d f utilisation. 

20 La solution proposee £ ce probleme est un 

dispositif de prehension du type pr^cite dont les 
moyens d' actionnement sont distincts des moyens de 
deplacement et sont months en translation sur le corps 
de prehension selon une direction sensiblement 

25 paralieie a la direction longitudinale du corps de 
prehension entre une positon de repos et une position 
d' actionnement dans laquelle les moyens d' actionnement 
font passer le levier de sa position escamotee a sa 
position deployee. 

30 Comme les moyens d' actionnement sont mobiles 

selon une direction sensiblement parallele a la 
direction longitudinale du corps de prehension, aucune 
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contre pression est necessaire et 1' utilisateur peut 
liberer le levier tout en conservant une prise en main 
ininimale suffisante pour soutenir le corps de 
prehension. 

Selon un mode de realisation particulier, les 
moyens d' actionnement en position de repos sont plus 
proches des organes formant pince qu'en position 
d' actionnement . 

Par cet agencement , pour manoeuvrer les moyens 
d' actionnement, 1' utilisateur doit eloigner les moyens 
d' actionnement des organes formant pince en pliant le 
pouce. Cette manoeuvre etant moins naturelle que celle 
de pousser les moyens d' actionnement et de les 
rapprocher des organes formant pince , les risques 
d' actionnement du deploiement du levier par 
inadvertance sont done considerablement reduits. 

Selon un autre mode de realisation particulier, 
les moyens d' actionnement en position de repos sont 
adapt6s a verrouiller le levier en position escamotee. 

De cette fagon, le verrouillage du levier dans sa 
position escamotee empeche 1'ouverture des organes 
formant. . pince, meme si 1' utilisateur manipule 
brusquement le dispositif de prehension, et ceci meme 
si, quand les organes formant pince sont en position 
fermee, les moyens de deplacement sont proches de la 
position d' 6quilibre a partir de laquelle les organes 
formant pince sont entrain6s vers leur position 
ouverte . 

Selon un autre mode de realisation particulier, 
le dispositif de prehension comprend un arbre autour 
duquel sont articules le levier et le moyen de 
transmission, qui est situe k proximite de l'extremite 
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du levier opposfee a celle par laquelle le levier est 
reli6 au corps de prehension, et qui est mobile en 
translation dans une fente realisee dans le moyen de 
transmission a proximite de l'extremite du moyen de 

5 transmission opposee a celle par laquelle le moyen de 
transmission est relie a l'organe mobile formant pince. 

Par cet agencement particulier des moyens de 
deplacement, le dispositif de prehension peut pincer de 
fagon sure des rebords de recipient dont l'epaisseur 

10 peut varier selon une plage relativement importante, 
entre 0,5 et 3,5 mm (ce qui correspond sensiblement & 
1' amplitude de mouvement de 1'arbre dans la fente). 

Selon un autre mode de realisation, le levier et 
le moyen de transmission sont de longueur reduite, ce 

15 qui permet a 1' utilisateur d' avoir tou jours une emprise 
sur le corps de prehension par son annulaire et son 
auriculaire, seuls 1' index et le majeur 6tant disposes 
au niveau du levier, et ce qui diminue 1' amplitude du 
mouvement du levier, 

20 Selon un autre agencement particulier un ressort 

k boudin, loge dans le moyen de transmission, est 
utilise comme moyen . elastique du m6canisme a 
genouillere. De ce fait, contrairement aux dispositif s 
de prehension de l'art ant^rieur comprenant un ressort 

25 a lame formant bielle, il n'y a pas de risque de 
deterioration quand le rebord du recipient pince est de 
forte epaisseur. 

La f aible amplitude du mouvement du levier permet 
de munir le levier et le moyen de transmission de 

30 parois verticales agencees de sorte que, meme quand le 
levier est en position deployee, 1' ensemble du 
mecanisme est masque et prot6g6 de tout encrassement. 
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D'autres particularity de 1' invention 

r6sulteront de la description detaillee qui va suivre. 

Aux dessins annexes a titre d' exemple non 
limitatif : 

5 - La figure 1 est une vue eclatee en perspective 

d'un dispositif de prehension amovible conforme a la 
pr6sente invention ; 

- La figure 2 est une vue en coupe longitudinale 
d'un dispositif de prehension amovible f les organes 

10 formant pince etant en position fermee ; et 

- La figure 3 est une vue en coupe longitudinale 
d'un dispositif de prehension 'amovible, les organes 
formant pince etant en position ouverte. 

Comme on peut le voir a la figure 1, un 
15 dispositif de prehension amovible 1 pour recipient (par 
exemple un manche amovible pour une casserole) comprend 
un corps de prehension 2 sur lequel sont months deux 
organes formant pince 3,4* 

Un premier organe formant pince 3 est fixe £ une 
20 extremite du corps de prehension 2, et le second organe 
formant pince 4 est monte mobile en translation par 
rapport au corps de prehension 2, entre une position 
ouverte (figure 3) et une position fermee (figure 2) . 

L' organe mobile formant pince 4 comprend une 
25 extremite de serrage 5 qui est adaptee, avec 1' organe 
fixe formant pince 3, £ pincer un rebord du recipient 
quand 1' organe mobile formant pince 4 est en position 
f erm£e . 

Dans le present mode de realisation, 1' organe 
30 fixe formant pince 3 et 1' extremite de serrage 5 de 
1' organe mobile formant pince 4 sont conformees de 
fagon a pouvoir pincer des recipients dont 1' extremite 
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superieure du rebord est incurv6e vers l'exterieur et 
forme ainsi une courte collerette courbe. 

Un ressort d' ouverture 10 prend appui contre le 
corps de prehension 2 et contre une extremite 
5 d' appui 11 de l'organe mobile formant pince 4, opposee 
a l'extr§mit6 de serrage 5, et sollicite en permanence 
l'organe mobile formant pince 4 vers sa position 
ouverte . 

Le dispositif de prehension amovible 1 comprend 

10 des moyens de deplacement 6 qui sont adaptes a deplacer 
l'organe mobile formant pince 4 par rapport au corps de 
prehension 2. 

Ces moyens de deplacement 6 comprennent un 
levier 7 qui est monte mobile en rotation autour d' un 

15 axe de rotation 8 par rapport au corps de prehension 2 
entre une position d^ployee (figure 3) et une positon 
escamotee (figure 2). 1/ axe de rotation 8 est normal a 
la direction longitudinale du corps de prehension 2 et 
est situd a proximite de l'organe fixe formant pince 3 

20 et a proximite d'une premiere extremite du levier 7. 

Dans le present exemple, quand le levier 7 est 
dans sa position escamotee, il est completement situee 
dans le corps de prehension 2 de fagon a ne pas pouvoir 
etre manoeuvre par 1' utilisateur . 

25 Quand le levier 7 est en position d6ployee, 

l'organe mobile formant pince 4 est en position 
ouverte, et quand il est en position escamotee, 
l'organe mobile formant pince 4 est en position fermee. 

Les moyens de deplacement 6 comprennent aussi un 

30 moyen de transmission 9 qui s'etend entre le levier 7 
et l'organe mobile formant pince 4 et qui est adapte a 
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d^placer l'organe mobile formant pince 4 en translation 
quand le levier 7 est pivots. 

Dans l'exemple illustre aux figures 1 a 3, le 
moyen de transmission 9 est une bielle 9, et les moyens 
de deplacement 6 sont agenc^s selon une relation en 
genouill^re : les moyens de deplacement 6 sont 
conform6s de sorte que, le levier 7 est dans une 
position d' equilibre stable quand il est en position 
deployee et quand il est en position escamotee, et il 
passe par une position d' equilibre instable (definie 
par la droite d' equilibre des moyens de deplacement 6) 
quand il passe de l'une & 1' autre de ses deux positions 
d' equilibre stable . 

Par rapport a l'organe mobile formant pince 4, la 
bielle 9 est mobile en rotation autour d' un axe de 
pivotement 12 qui est adjacent & l'extremite d' appui 11 
de l'organe mobile formant pince 4 et a une premiere 
extr6mit6 de la bielle 9. 

Par rapport au levier 7 , la bielle 9 est mobile 
en rotation autour d'un arbre 13, Afin de permettre la 
relation en genouillere, 1' arbre 13 est monte mobile en 
translation dans une fente 14 qui est r6alisee dans la 
bielle 9 et qui s'6tend dans la direction longitudinale 
de celle-ci. L' arbre 13 est mobile entre une position 
d' equilibre instable dans laquelle 1' arbre 13 est situ6 
sur la droite d' equilibre du mecanisme a genouillere 
qui est definie par l'axe de rotation 8 et l'axe de 
pivotement 12 et une position d' equilibre stable dans 
laquelle le levier 7 est soit dans sa position deployee 
(1' arbre 13 6tant situe du cote dit d' ouverture de la 
droite d' equilibre) , soit dans sa position escamotee 



WO 2004/010831 PCT/FR2003/002249 



(l'arbre 13 4tant situe du cote dit de fermeture de la 

droite d'equilibre) . 

Un ressort de genouillere 15 sollicite en 

permanence l'arbre 13 en direction de sa position 
5 d'equilibre stable. 

Quand l'arbre 13 est situe du cote d'ouverture de 

la droite d'equilibre, le ressort d'ouverture 10 

sollicite, d'une part, l'organe mobile formant pince 4 

vers sa position ouverte et, d' autre part, le levier 7 
10 vers sa position deployee par 1' intermediaire de la 

bielle 9. 

Quand l'arbre 13 est situ£ du cote de fermeture 
de la droite d'equilibre, le ressort d'ouverture 10 
sollicite le levier 7 vers sa position escamot^e et 

15 plaque, d'une part, le levier 7 contre le corps de 
prehension 2, et, d' autre part, la bielle 9 contre 
l'organe mobile formant pince 4, le ressort de 
genouillere 15 se trouvant oriente selon une direction 
tres proche de celle du ressort d'ouverture 10. De ce 

20 fait, le ressort de genouillere 15 qui sollicite 
l'arbre 13 en direction de sa position d'equilibre, 
-impose ..a l'organe mobile formant pince 4 une 
translation vers sa position fesmee, malgre la presence 
du ressort d'ouverture 10. 

25 Quand un utilisateur veut pincer le rebord d'un 

recipient, il positionne le rebord entre l'organe fixe 
formant pince 3 et l'extremite de serrage 5 de l'organe 
mobile formant pince 4 en position ouvert, et il fait 
pivoter le levier 7 de sa position d6ploy6e vers sa 

30 position escamotee. La rotation du levier 7 entraine la 
rotation de la bielle 9 et la translation de l'organe 
mobile formant pince 4,. l'arbre 13 franchissant alors 
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la droite d' equilibre du mdcanisme & genouill&re, ce 
qui permet de realiser un pincement stable du rebord du 
recipient . 

La mobilite de l'arbre 13 dans la fente 14 permet 
5 d'ajuster la distance separant 1' extremite de serrage 5 
de 1' organe mobile f ormant pince 4 en position f ermee 
et 1' organe fixe f ormant pince 3 a l'6paisseur du 
rebord du recipient . 

La plage des distances separant 1' extremite de 
10 serrage 5 de 1' organe mobile f ormant pince 4 en 
position ferm^e et 1' organe fixe f ormant pince 3 est 
sensiblement inferieure a 1' amplitude de mouvement de 
l'arbre 13 dans la fente 14 de fagon k permettre & 
l'arbre 13 de passer la droite d' equilibre et k avoir 
15 un pincement stable. 

Selon le mode de ■ realisation illustre aux 
figures 1 a 3, l'arbre 13 est situe & proximity de la 
deuxieme extremite du levier 7 qui est opposee a la 
premiere extremite proche de l'axe de rotation 8* La 
20 fente 14 est realisee k proximite de la deuxidme 
extr6mit6 de la bielle 9 qui est opposee a la premiere 
extremity proche de l'axe de pivotement 12, l'arbre 13 
etant sollicite par le ressort de genouillere 15 vers 
1' extremite longitudinale de la fente 14 qui est la 
25 plus proche de la deuxieme extremite de la bielle 9. 

Par cet agencement particulier des moyens de 
deplacement 6, le dispositif de prehension 1 peut 
pincer de fagon sure des rebords de recipient dont 
l'epaisseur peut varier selon une plage relativement 
30 importante (entre 0,5 et 3,5 mm) 

De plus, 1' utilisation d' un ressort a boudin loge 
dans la bielle 9 comme ressort de genouillere 15 permet 
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d'eviter tout risque de deterioration du mecanisme a 
genouillere, bien que la plage des epaisseurs du rebord 
de recipient pouvant etre pince soit import ant e . 

Par ailleurs, afin de faciliter la prise en main 
5 du dispositif de prehension 1, m§me quand le levier 7 
est en position deployee, le levier 7 a une longueur 
reduite telle que qu'un utilisateur qui a en main le 
dispositif de prehension 1, a son index et son majeur 
disposes contre le levier 7 et son annulaire et son 
10 auriculaire disposes contre le corps de prehension. De 
ce fait, 1' utilisateur peut liberer le levier 7 de 
1' emprise realisee par 1' index et le majeur tout en 
conservant 1' annulaire et 1' auriculaire pour maintenir 
le corps de prehension 2. De fagon typique, la longueur 
15 du levier correspond & la largeur de trois doigts 
serres les uns contre les autres (ou environ 7 cm a 
partir de l'axe de rotation 8, ou encore, environ 6 cm 
pour la partie du levier pivotant hors du corps de 
prehension 2 . 

20 En outre, 1' utilisation d'une bielle 9 de 

longueur reduite permet d' avoir un levier 7 ayant une 
f aible amplitude de . mouvement , rendant encore plus 
aisee la prise en main du dispositif de prehension 1, 
meme quand le levier 7 est en position deployee. 
25 Ainsi, 1' utilisateur n'a pas a changer de prise 

en main quand le levier 7 passe de sa position deployee 
vers sa position escamotee, et inversement. 

Avantageusement, le levier 7 et la bielle 9 
comprennent des parois verticales agencies de sorte 
30 que, meme quand le levier 7 est en position deployee, 
1' ensemble du mecanisme est masqu£ et protege de tout 
encrassement . 
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Selon la presents invention, le dispositif de 
prehension amovible 1 comporte des moyens 

d' actionnement 16 distincts des moyens de deplacement 6 
et montes de fagon mobile en translation sur le corps 

5 de prehension 2 selon une direction sensiblement 
parallele A la direction longitudinale du corps de 
prehension 2. 

Les moyens d' actionnement 16 sont mobiles entre 
une position de repos et une position d' actionnement 

10 dans laquelle les moyens d' actionnement 16 font passer 
le levier 7 de sa position escamotee a sa position 
deployee . 

Les moyens d' actionnement 16 sont sollicites en 
permanence vers leur position de repos par tout moyen 
15 de rappel tel qu'un ressort de rappel 17 prenant appui 
contre le corps de prehension 2 et les moyens 
d' actionnement 16. 

Quand ils sont en position de repos , les moyens 
d' actionnement 16 sont adaptes a laisser le levier 7 
20 dans sa position stable escamotee (et done les organes 
formant pince 3,4 en position fermee) , et quand ils 
passent de leur position de repos a leur position 
d' actionnement, les moyens d' actionnement 16 sont 
adapt6s £ venir en butee contre le levier 7 et k le 
25 faire pivoter jusqu'a ce qu'il franchisse sa position 
d' equilibre instable. 

Comme on peut le voir aux figures 2 et 3, le 
levier 7 comprend une surface d' appui 19, et les moyens 
d' actionnement 16 comprennent un element formant plan 
30 incline 18 qui est adapte a venir en butee contre la 
surface d' appui 19 quand le levier 7 est en position 
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escamotee et les moyens d' actionnement 16 sont en 
position d' actionnement . 

Le plan incline 18 et la surface d' appui 19 sont 
conformes de telle sorte que, quand les moyens 
5 d' actionnement 16 passent de leur position de repos a 
leur position d' actionnement , le plan incline 18 vient 
en butee contre la surface d' appui 19 et impose au 
levier 7 un mouvement de pivotement autour de l'axe de 
rotation 8 vers sa position deploy6e . Le pivotement du 
10 levier 7 impose par le plan incline est tel que le 
point d'equilibre du mecanisme & genouillere est 
franchi, c'est a dire que l'arbre 13 traverse la droite 
d'equilibre. Une fois l'§quilibre franchi, le ressort 
d' ouverture 10 sollicite le levier 7 vers sa position 
15 d§ployee et 1'organe mobile formant pince 4 vers sa 
position ouverte. 

Dans 1'exemple illustre aux figures 1 & 3, les 
moyens d' actionnement 16 sont plus proche des organes 
formant pince 3,4 quand ils sont en position de repos 
20 que quand ils sont en position d' actionnement • De plus, 
le plan incline 18 est dispose, par rapport a la 
direction longitudinale du corps de prehension 2, entre 
l'axe de rotation 8 et la surface d' appui 19 qui fait 
face a l'axe de rotation 8. 
25 De plus, les moyens d' actionnement 16 comprennent 

un bouton d' activation 20 qui est adapte a etre 
manoeuvre par 1' utilisateur et qui fait saillie a la 
surface du dispositif de prehension amovible 1 oppos6e 
a celle a laquelle le levier 7 est fix<§. L'organe 
30 mobile formant pince 4 presente une rainure 21 au 
travers de laquelle le bouton d' activation 20 est 
solidarisd au plan incline 18 (le .bouton 
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d' activation 20 et le plan incline 18 sont situes de 
part et d' autre de 1'organe mobile formant pince 4) de 
sorte que le mouvement de 1'organe mobile formant 
pince 4 ne soit pas gene par les moyens 
5 d' actionnement 16, et reciproquement . 

Quand 1' utilisateur veut faire passer le levier 7 
de sa position escamotee k sa position d6ployee afin de 
libferer le recipient des organes formant pince 3,4, il 
impose aux moyen d' activation 16, par 1' intermediaire 
10 du bouton d' activation 20, une translation jusqu'a leur 
position d' actionnement . 

Le bouton deactivation 20 permet a 1' utilisateur 
de manoeuvrer les moyens deactivation 16 sans avoir a 
changer de prise de main, et uniquement a l'aide du 
15 pouce. De plus, comme les moyens d' actionnement 16 sont 
plus proche des organes formant pince 3,4 quand ils 
sont en position de repos que quand ils sont en 
position d' actionnement, pour manoeuvrer les moyens 
d'activation 16, 1' utilisateur doit tirer le bouton de 
20 commande 20 vers lui, et non pas le pousser vers le 
recipient, ce qui permet d' 6viter toute ouverture par 
manoeuvre inopportune du bouton de commande . 

Par ailleurs, dans l'exemple illustre aux 
figures 1 & 3, le levier 7 comprend un crochet 22, et 
25 les moyens d' actionnement 16 comprennent une patte 25 
dans laquelle est r6alisee un ouverture 23. Le 
crochet 22 est adapte a s' engager dans 1' ouverture 23 
quand le levier 7 est en position escamotde et les 
moyens d' actionnement 16 sont en position de repos. De 
30 ce fait, les moyens d' actionnement 16 se comportent 
aussi comme des moyens de verrouillage adaptes & 
verrouiller le levier 7 en position escamotee. 
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L' engagement du crochet 22 dans l'ouverture 23 se 
fait par encliquetage : quand le levier 7 est pivote de 
sa position deployee vers sa position escamot6e, une 
surface superieure 24 du crochet 22 vient en butee 
5 contre la patte 25 et, de ce fait, les moyens 
d' actionnement 16 sont entra±n6s en translation en 
direction de leur position d' actionnement jusqu'a une 
position de liberation dans laquelle le crochet 22 est 
au niveau de l'ouverture 23. A cette position de 
10 liberation, le ressort de rappel 17 entraine en 
translation les moyens d' actionnement 16 en direction 
de leur position de repos, realisant 1' encliquetage . 

Les moyens d' actionnement permettent done de 
verrouiller le levier 7 dans sa position escamotee, ce 
15 qui permet d' eviter toute ouverture intempestive due a 
une manipulation brusque du dispositif de prehension 
amovible 1 qui pourrait faire en sorte que, par l'a- 
coup, l'arbre 13 franchisse la droite d'6quilibre. 

Dans 1'exemple illustre aux figures 1 & 3, le 
20 plan incline 18 est solidaire de la patte 25 et le 
crochet 22 est solidaire de la surface d' appui 19- Le 
plan, incline 1,8, la surface d' appui 19, le crochet 22 
et la patte 25 sont agences de telle sorte que le 
crochet 22 est desengag<§ de l'ouverture 23 par 
25 translation des moyens d' actionnement 16 vers leur 
position d' actionnement avant que le plan incline 18 
vienne en butee contre la surface d' appui 19 : le 
crochet 22 est orient^ dans la direction oppos^e de 
l'axe de rotation 8 et il est plus 61oigne de cet axe 
30 de rotation 8 que ne l'est la surface d' appui 19. La 
patte 25 est situ6e a la hauteur du crochet 22 quand le 
levier 7 est verrouille par les moyens 
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d' actionnement 16 et elle est inclinee de sorte que sa 
face faisant face d l'axe de rotation 8 forme un angle 
obtus avec la direction longitudinale du corps de 
prehension 2. 

5 Ainsi, quand 1' utilisateur veut faire passer le 

levier 7 de sa position escamotee a sa position 
deploy6e afin de liberer le recipient des organes 
f ormant pince 3,4, il impose aux moyens 

d' actionnement 16, par 1' intermediaire du bouton 
10 d' activation 20, une translation jusqu'a leur position 
d' actionnement . Lors de cette translation, les moyens 
de deverrouillage 16 passent par leur position de 
liberation dans laquelle le crochet 22 n' est plus 
engage dans 1'ouverture 23. De ce fait, le levier 7 est 
15 deverrouille avant que le plan incline 18 vienne en 
but6e contre la surface d' appui 19, ce qui permet au 
levier 7 de pivoter vers sa position escamotee et k 
1'organe mobile f ormant pince 4 de passer dans sa 
position ouverte. 
20 Bien 6videmment, la presente invention n'est pas 

limitee au mode de realisation d<fecrit de fagon 
d<§taill6e ci~dessus. 

II serait possible de realiser un dispositif de 
prehension amovible ne comprenant pas de moyens de 
25 verrouillage, ou dont le moyen de transmission ne 
serait pas une bielle, 

Il serait aussi possible que les moyens de 
deplacement ne soient pas adapt^s a ajuster la distance 
separant les deux organes formant pince en position 
30 fermee & l'6paisseur du recipient pinc6. 

II serait aussi possible d' avoir un dispositif de 
prehension amovible, comprenant deux organes formant 
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pince montes sur un corps de prehension, l'un des 
organes formant pince etant mobile en translation par 
rapport au corps de prehension, selon une direction 
sensiblement parallele & la direction longitudinale du 
5 corps de prehension, entre une position ouverte et une 
position fermee dans laquelle les organes formant pince 
sont adapt es a pincer un rebord du recipient, le 
dispositif comprenant aussi des moyens de deplacement 
qui sont adaptes a deplacer les organes formant pince 
10 l'un par rapport a 1' autre, qui comportent un levier 
monte mobile en rotation par rapport au corps de 
prehension entre une position deployee et une positon 
escamotee dans laquelle l'organe mobile formant pince 
est en position fermee, et un moyen de transmission 
15 s'etendant entre le levier et l'organe mobile formant 
pince et adapte a deplacer l'organe mobile formant 
pince en translation quand le levier est pivote, 
caracterise en ce que le levier a une f aible longueur 
(tel que decrit plus haut, c'est a dire permettant la 
20 prise en main du corps de prehension derriere le levier 
par au moins 1' auriculaire et 1' annulaire) , ce qui 
permet de ne pas k avoir 4 changer de prise de main que 
le levier soit dans sa position d6ployee ou dans sa 
position escamotee- De preference, les moyens de 
25 transmission (telle que la bielle) sont articules a 
1' extremity du levier opposee a l'extr6mite par 
laquelle il est articule au corps de prehension. Un tel 
dispositif de prehension pourrait evidemment etre muni 
des differentes caracteristiques particulieres enonc6es 
30 dans la presente demande. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif de prehension amovible (1) pour 
recipient , comprenant 

5 - deux organes formant pince (3,4) montes sur un 

corps de prehension (2), l'un des organes formant 
pince (4) etant mobile en translation par rapport au 
corps de prehension (2) , selon une direction 
sensiblement parallele k la direction longitudinale du 

10 corps de prehension (2), entre une position ouverte et 
une position ferm6e dans laquelle les organes formant 
pince (3,4) sont adaptes a pincer un rebord du 
recipient, 

des moyens de deplacement (6) adaptes a 
15 deplacer les organes formant pince (3,4) l'un par 
rapport a 1' autre, comport ant un levier (7) monte 
mobile en rotation par rapport au corps de 
prehension (2) entre une position deployee et une 
positon escamot6e dans laquelle l'organe mobile formant 
20 pince (4) est en position fermee, et un moyen de 
transmission (9) s'etendant entre le levier (7) et 
l'organe. mobile... formant pince (4) adapt e a d6placer 
l'organe mobile formant pince (4) en translation quand 
le levier (7) est pivote, et 
25 - des moyens d' actionnement (16) du deploiement 

du levier (7) , 

caract6rise en ce que les moyens d' actionnement (16) 
sont distinct s des moyens de deplacement (6) et sont 
montes en translation sur le corps de prehension (2) 
30 selon une direction sensiblement parallele £ la 
direction longitudinale du corps de prehension (2) , 
entre une position de repos et une position 
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d' actionnement dans laquelle les moyens 

d' actionnement (16) font passer le levier (7) de sa 
position escamotee a sa position deployee. 

2. Dispositif de prehension amovible (1) selon la 
5 revendication 1, caracterise en ce que les moyens 

d' actionnement (16) sont sollicit6s en permanence vers 
leur position de repos par un moyen de rappel (17) . 

3. Dispositif de prehension amovible (1) selon la 
revendication 1 ou 2, caracterise en ce que les moyens 

10 d' actionnement (16) sont plus proche des organes 
formant pince (3,4) quand ils sont en position de repos 
que quand ils sont en position d' actionnement . 

4. Dispositif de prehension amovible (1) selon 
l'une des revendications 1 a 3, caracterise en ce que 

15 les moyens de deplacement (6) sont conform6s de sorte 
que le levier (7) est dans une position d'equilibre 
stable tant en position escamotee qu'en position 
deployee, et passe par une position interm^diaire 
d'equilibre instable quand il pivote de l'une a 1' autre 

20 de ses deux positions d'equilibre stable. 

5. Dispositif de prehension amovible (1) selon la 
revendication. 4,. caract6ris6 . en ce que les moyens 
d' actionnement (16) comprennent un Element formant plan 
incline (18) adapts , quand les moyens 

25 d' actionnement (16) sont en position d' actionnement , & 
venir en but6e contre une surface d' appui (19) du 
levier (7) , et ci imposer au levier (7) un mouvement de 
rotation de la position escamotee jusqu'au 
f ranchissement de sa position d' 6quilibre instable. 

30 6. Dispositif de prehension amovible (1) selon 

l'une des revendications 1 & 5, caracterise en ce que 
les moyens d' actionnement (16) comprennent un bouton 
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deactivation (20) qui est adapte & etre manoeuvre 
manuellement pour permettre 1' entrainement des moyens 
d' actionnement (16) et qui fait saillie a une surface 
du corps de prehension (2) opposee & celle par laquelle 
5 le levier (7) est fixe. 

7. Dispositif de prehension amovible (1) selon 
les revendications 5 et 6, caracterise en ce que 
l'organe mobile formant pince (4) presente une 
rainure (21) au travers de laquelle le bouton 

10 d' activation (20) est solidarise au plan incline (18). 

8. Dispositif de prehension amovible (1) selon 
l'une des revendications 1 a 7, caracterise en ce que 
les moyens d' actionnement (16) en position de repos 
sont adaptes a emp^cher tout pivotement du levier (7) 

15 de sa position escamotee jusqu'a sa position 
d'equilibre instable. 

9. Dispositif de prehension amovible (1) selon la 
revendication 8, caracterise en ce que les moyens 
d' actionnement (16) coop&rent avec le levier (7) par 

20 encliquetage pour le verrouiller dans sa position 
escamotee . 

10. Dispositif.de prehension, amovible (1) selon la 
revendication 8 ou 9, caracterise en ce que le 
levier (7) comprend un crochet (22) adapte a s' engager 

25 dans une ouverture (23) realisee dans les moyens 
d' actionnement (16) quand le levier (7) est en position 
escamotee et les moyens d' actionnement (16) sont en 
position de repos, et & etre disengage de 
1' ouverture (23) par la translation des moyens 

30 d' actionnement (16) vers leur position d' actionnement 
avant 1' actionnement du d^ploiement du levier (7). 
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11. Dispositif de prehension amovible (1) selon la 
revendication 10, caracterise en ce que le crochet (22) 
comprend une surface superieure (24) adaptee, quand le 
levier (7) est pivote vers sa position escamot^e, a 

5 entralner les moyens d' actionnement (16) en direction 
de leur position d' actionnement jusqu'a une position 
permettant 1' encliquetage du crochet (22) dans 
l'ouverture (23). 

12. Dispositif de prehension amovible (1) selon 
10 1'une des revendications 1 a 11, caracterise en ce que 

les moyens de deplacement (6) sont adaptes a ajuster la 
distance separant les deux organes formant pince (3,4) 
en position fermee l'epaisseur du recipient pince. 

13. Dispositif de prehension amovible (1) selon la 
15 revendication 12, caracterise en ce qu'un ressort (15) 

adapte a agir sur 1' organe mobile (4) de fagon a 
permettre 1'ajustement de la distance separant les deux 
organes formant pince (3,4), est loge dans le moyen de 
transmission (9) . 

20 14. Dispositif de prehension amovible (1) selon 

l'une des revendications 1 £ 13, caracterise en ce que 
les moyens de .transmission .(.9) sont fprm6es par une 
bielle (9) qui est mont§ mobile en rotation par rapport 
au levier (7) et par rapport a 1' organe mobile formant 

25 pince (4) . 

15. Dispositif de prehension amovible (1) selon la 
revendication 14, caracterise en ce que la bielle (9) 
est monte rotative sur le levier (7) par 1' interm§diare 
d'un arbre (13) qui est situ6 a proximite de 

30 I'extr6mit6 du levier (7) oppos^e & 1' extremite par 
laquelle le levier (7) est relie au corps de 
prehension (2) ♦ 
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16. Dispositif de prehension amovible (1) selon 
l'une des revendications 1 a 15, caracterise en ce que 
la longueur du levier (7) correspond a la largueur de 
trois doigts serres les uns contre les autres. 

5 17. Dispositif de prehension amovible (1) selon 

l'une des revendications 1 a 16, caracterise en ce que 
les longueurs du levier (7) et du corps de 
prehension (2) sont telles qu'un utilisateur ayant en 
main le dispositif de prehension (1), a son index et 

10 son majeur disposes contre le levier (7) et son 
annulaire et son auriculaire disposes contre le corps 
de prehension (2) . 




Fig. 1 
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